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The need for passenger comfort, road handling abilities of tires, and vehicle 
handling characteristics, have been the major challenge in the design of suspension 
system over the years. However, in the past decades various strategies ranging from 
semi-active to fully active suspension systems had been developed to minimized the 
unavoidable compromised adopted in the design of passive suspension system, and 
improve the performance of suspension system. This leads to many research works 
on active suspension system, with most of them focusing on quarter car model. The 
quarter car model was mostly used due to its simplicity and proximity in capturing 
many of the vehicle characteristics. But in order to capture all or most of the vehicle 
real characteristics, recent studies are focusing on the full car model so that best 
performance that is very close to real system can be obtained. This project study full 
car, seven degree of freedom (DOF), suspension system by simulating both passive 
and active suspension models under two different road profiles. Actuators and 
controllers were also studied and a Linear Quadratic Regulator (LQR) is propose due 
to its robustness, the Q and R parameters were carefully tune using Brayson’s rule 
and Trial and error method for best performance. The results obtained confirmed that 
LQR controllers can reliably ensure system stability, improved road handling 
abilities and improved overall system performance. Finally, a Linear Quadratic 
Regulator (LQG) was designed and implemented in the system to validate the 









Keperluan untuk keselesaan penumpang, kebolehan pengendalian jalan 
tayar, dan ciri-ciri pengendalian kenderaan , telah menjadi cabaran utama dalam reka 
bentuk sistem penggantungan selama ini. Walau bagaimanapun , dalam beberapa 
dekad yang lalu pelbagai strategi yang terdiri daripada separuh aktif untuk sistem 
gantungan aktif sepenuhnya telah dibangunkan untuk meminimakan tidak dapat 
dielakkan dikompromi pakai dalam reka bentuk sistem penggantungan pasif , dan 
meningkatkan prestasi sistem penggantungan . Ini membawa kepada banyak kerja-
kerja penyelidikan ke atas sistem suspensi aktif , dengan sebahagian besar daripada 
mereka memberi tumpuan kepada model kereta suku . Model kereta suku telah 
banyak digunakan kerana kesederhanaan berdekatan dalam menangkap banyak ciri-
ciri kenderaan . Tetapi untuk menangkap semua atau sebahagian besar daripada 
kenderaan yang ciri-ciri sebenar, kajian baru-baru ini memberi tumpuan kepada 
model kereta penuh supaya prestasi terbaik yang sangat dekat dengan sistem sebenar 
boleh didapati . Kajian projek kereta penuh, tujuh darjah kebebasan , sistem 
penggantungan oleh simulasi kedua-dua model penggantungan pasif dan aktif di 
bawah dua permukaan jalan. Penggerak dan pengawal juga telah dikaji dan Linear 
kuadratik (LQR) adalah mencadangkan kerana kekukuhannya , Q dan R parameter 
berada teliti tune menggunakan peraturan Perbicaraan dan Brayson dan kaedah 
kesesatan dengan prestasi terbaik . Keputusan yang diperolehi mengesahkan bahawa 
pengawal LQR pasti boleh memastikan kestabilan sistem , kebolehan pengendalian 
jalan yang lebih baik dan meningkatkan prestasi sistem secara keseluruhan. Akhir 
sekali , yang linear kuadratik ( LQG ) telah dirangka dan dilaksanakan dalam sistem 
untuk mengesahkan pengawal yang dicadangkan itu, keputusan yang diperolehi 
adalah hampir sama . 
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